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У роботі досліджено призначення і особливості конструювання при-
водів промислових роботів. 
Метою роботи є дослідження призначення і особливостей конструю-
вання приводів промислових роботів. 
Привод роботу, будучи складовою частиною його маніпулятора, 
призначений для перетворення енергії, що підводиться в енергію руху 
виконавчих ланок маніпуляційної системи і пристроїв пересування робота 
відповідно з сигналами, які надходять від системи управління [1]. 
Загалом привід складається з перетворювача енергії у вигляді енер-
гоустановки, тих чи інших двигунів і передавальних механізмів (передач). 
Елементи приводу в складі маніпулятора можуть бути охоплені як внут-
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рішніми, так і зовнішніми зворотними зв'язками, при наявності яких при-
від стає стежачим, що дозволяє будувати робот з елементами адаптації. 
Привід в значній мірі визначає структуру, параметри і технологічні 
можливості маніпулятора і робота в цілому. Основними параметрами 
приводу є: потужність, швидкість і швидкодія, точність відпрацювання 
командного сигналу [2, 4]. 
Для вибору того чи іншого приводу при проектуванні найбільш істо-
тні наступні класифікаційні ознаки: вид енергоносія, вид виконавчих дви-
гунів, спосіб управління, спосіб використання енергії, що надходить і 
відводиться від механічної системи. 
По виду енергоносія розрізняють пневматичний, гідравлічний, елек-
тричний приводи та їх комбінації. Нині приблизно 40% роботів світового 
парку виконані з пневматичними приводами, майже стільки ж з гідравлі-
чними, і лише близько 20% - з електричними, при цьому частка останніх 
постійно зростає.  
По одному з визначень привід - це механізм, який служить для зни-
ження кутових швидкостей веденого вала з метою підвищення оберталь-
них моментів. В приводах застосовують різні передачі: зубчасті передачі, 
ланцюгові передачі, черв'ячні передачі, а також використовують їх у різ-
них поєднаннях - черв'ячні і зубчасті, ланцюгові та зубчасті і т.п. Існують 
комбіновані приводи, в яких приводи компонують з варіатором. Привід 
використовують в транспортних, вантажопідйомних, обробних та ін. [3] 
Однак у кожному разі головними характеристиками приводу є: кое-
фіцієнт корисної дії (ККД), потужність, передавальне відношення, кіль-
кість ступенів свободи і кількість передач та ін. 
Задана структура виконавчого механізму промислового робота з 
двома обертальними і однією поступальною ступенями свободи. Розра-
хунок траєкторії переміщення промислового робота полягає у наступно-
му - визначення величин місцевих переміщень по мірах свободи при пе-
реході з однієї позиції обслуговування в іншу. 
Маніпулятори, що працюють в прямокутній системі координат, ма-
ють робочу зону в формі паралелепіпеда. В такій системі всі переміщення 
тільки поступальні. Така система координат максимально спрощує про-
грамування робота, так як вихідні значення  і кінцеві поло-
ження зазвичай задаються саме в прямокутній системі коор-
динат, і, отже, в цьому випадку не потрібно перерахунку програми з одні-
єї системи координат в іншу. 
В маніпуляторах, працюючих в циліндричній системі координат, по-
ряд з поступальними переміщеннями, здійснюється одне кутове перемі-
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щення (за окружністю). Відповідно робоча зона обмежена циліндричними 
поверхнями. 
В сферичній системі координат здійснюються вже два кутових пере-
міщення, і робоча зона обмежена сферичними поверхнями. Маніпулятори 
з такою системою координат, як правило, складніше, ніж з циліндричною 
системою, однак компактніші. 
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